











































































By spreading the computer to the living environment, there are many installations
that use plants as input devices and interact by people touching have developed.
But, there are few researches that present informations by using plants. Among
them, systems to move plants, they don’t use the movement of plants themselves such
as moving machines or pull strings.
In this research, we developed the control module to enable information design by
using shameplants moving quickly themselves within external machines and prototyped
applications.
Furthermore, we investigated the way to control to extend expression. In result, it’s
possible to control twigs individually.
In addition, we proposed the interaction that use accidentality which is a one of the
feature of plants.
In this research, we proposed the new relationship between people and plants to
interact by using features of plants themselves and reducing burdens to plants by
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2.5 Interactive Plant Growing





めの欲望の表現である．Interactive Plant Growingでは，コンピュータの 3次元空間に
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図 3 Botanicus Interacticus


































































































電圧 1回目 2回目 3回目 4回目 5回目
3.3V × × × × ×
5V ○ ○ ○ ○ ○
9V ○ ○ ○ ○ ○








時間帯 1回目 2回目 3回目 4回目 5回目
朝 × × × × ×
昼 × × × × ×
夕 ○ × ○ × ×



























このように，かねてより植物を動かす研究がなされてきた [10], [12], [13], [9],[15], [18]．





















































































































1 ◯ 6 seconds
2 ◯ 4 seconds



















ら 30度であった．オジギソウ 20鉢を以下のように 5鉢ずつ 4グループに分け，前述の
制御モジュールと RTCモジュールを用いて 2週間の間，定期的に電気刺激を与えた (図
25)．
1. 刺激を与えないグループ
2. 1日 1回 (12時)刺激を与えるグループ
3. 1日 3回 (10時,12時,14時)刺激を与えるグループ
30
図 24 気付く様子

























































































































































































36に示す．この試作ではマトリクスのサイズは縦 5鉢，横 5鉢の計 25鉢とした．鉢には
種子から 3か月栽培したオジギソウ 3株が植えられている．制御基板の数を削減するた
め，1枚の制御基板で 2鉢の制御を行った (図 37)．
図 35 Shameplants displayの外観
43
図 36 Shameplants displayのシステム図
図 37 ピクセルと制御モジュールの対応 (25ピクセル)
外枠はMDFで製作し，外枠の底面に目玉クリップケーブル用の穴を開け，ディスプレ
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